
































力だと× 10 倍、電圧だと× 20。制御メカトロ
では× 20 のことが多い）。この数値は、1 倍の
ときに 0［dB］、10 倍で 20［dB］、100 倍で 40
［dB］、逆に 1/10、1/100 で− 20、− 40［dB］
と桁に比例した値になります。この数値の利点は、
たとえば 10 倍と 100 倍の処理を順次施した場




評価です。人間の感覚には、物理的な量を 2 倍・ 
3 倍にしても 2 倍・3 倍の感覚にならないよう
な特性がみられます（ヴェーバー・フェヒナーの


















√して10 倍 と 状態の数値化
身の回りに見つけるメカトロ 第61回
































この変換をすると、0 点は√しても 10 倍しても
0 のまま、100 点は√して 10 になり、これを
10 倍するので 100 点になります。一方で、（1/4）
に過ぎない 25 点は 50 点に、36 点が 60 点にな
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